
LAMPIRAN 

#include <Servo.h> 

#include <Ultrasonic.h> #include <Wire.h> 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

 

// Definisikan pin-pin 

const int servoPin = 9; 

const int trigPin1 = 4; // Sensor luar untuk mendeteksi orang 

const int echoPin1 = 5; 

const int trigPin2 = 6; // Sensor dalam untuk mendeteksi isi kotak sampah 

const int echoPin2 = 7; 

 

const int ledPinRed = 10; 

const int ledPin Yellow = 11; 

const int ledPinGreen = 12; 

 

// Buat objek 

Servo servo; 

Ultrasonic ultrasonic 1 (trigPin1, echo Pin1); 

Ultrasonic ultrasonic2(trigPin2, echoPin2); 

LiquidCrystal_I2C led(0x27, 16, 2); // Inisialisasi LCD I2C dengan alamat 0x27, 

16 kolom, dan 2 baris 

 

bool isOpen = false; 

bool isFull = false; 

 

long readUltrasonic Distance(int trigPin, int echoPin) { 

// Kirim pulsa trigger ke sensor 

digitalWrite(trigPin, LOW); 

delayMicroseconds(2); 

digitalWrite(trigPin, HIGH); 

delayMicroseconds(10); 

digitalWrite(trigPin, LOW); 

 

// Hitung waktu tempuh pulsa 

long duration = pulseIn(echoPin, HIGH); 

 

// Konversi waktu tempuh ke jarak dalam cm long distance = duration * 0.034 / 2; 

 

return distance; 

} 

 

 



void setup() { 

 Serial.begin(9600); 

 servo.attach(servoPin); 

 pinMode(trigPin1, OUTPUT); 

 pinMode(echoPin1, INPUT); 

 pinMode(trigPin2, OUTPUT); 

 pinMode(echoPin2, INPUT); 

 pinMode(ledPinRed, OUTPUT); 

 pinMode(ledPin Yellow, OUTPUT); 

 pinMode(ledPinGreen, OUTPUT); 

 

lcd.begin(16, 2); // Inisialisasi LCD 12C dengan 16 kolom dan 2 baris lcd.backlight(); // 

Nyalakan backlight LCD 

} 

void loop() { 

 int distance1 = readUltrasonicDistance(trigPin1, echoPin1); 

 int distance2 = readUltrasonic Distance(trigPin2, echoPin2); 

 

// Cetak jarak yang terdeteksi oleh sensor ke Serial Monitor Serial.print("Jarak Orang: "); 

Serial.print(distance1); 

Serial.println(" cm"); 

Serial.print("Jarak Isi Kotak: "); 

Serial.print(distance2); 

Serial.println(" cm"); 

 

// Logika untuk mendeteksi isi kotak sampah 

if (distance2 <20) { 

// Kotak Sampah Penuh 

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(2, 0); 

lcd.print("Kotak Sampah"); 

lcd.setCursor(6, 1); 

lcd.print("Penuh"); 

Serial.println("Kotak sampah penuh."); 

digitalWrite(ledPinRed, HIGH); 

digitalWrite(ledPin Yellow, LOW); 

digitalWrite(ledPinGreen, LOW); 

isFull = true; 

} else if (distance2 <40) { 

 

 

 

 

 



// Kotak Sampah Setengah Penuh 

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(2, 0); 

lcd.print("Kotak Sampah"); 

lcd.setCursor(4, 1); 

lcd.print("Setengah"); 

Serial.println("Kotak sampah setengah penuh."); 

digitalWrite(ledPinRed, LOW); 

digitalWrite(ledPin Yellow, HIGH); 

digitalWrite(ledPinGreen, LOW); 

isFull = = false; 

} else { 

 

// Kotak Sampah Kosong 

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(2, 0); 

lcd.print("Kotak Sampah"); 

lcd.setCursor(5, 1); 

lcd.print("Kosong"); 

Serial.println("Kotak sampah kosong."); 

digitalWrite(ledPinRed, LOW); 

digitalWrite(ledPin Yellow, LOW); 

digitalWrite(ledPinGreen, HIGH); 

isFull = false; 

} 

 

// Logika untuk membuka dan menutup penutup kotak sampah if (!isFull && distance1 <40) 

{ // Jarak mendeteksi orang, sesuaikan sesuai kebutuhan 

 

if (!isOpen) { 

 // Buka penutup kotak sampah 

 lcd.clear(); 

 lcd.setCursor(0, 0); 

 lcd.print("Orang Terdeteksi"); 

 Serial.println("Orang terdeteksi, membuka kotak sampah..."); 

 servo.write(10); 

 delay(1); // Sesuaikan kecepatan jika diperlukan 

 isOpen = true; 

 lcd.setCursor(0, 1); 

 lcd.print("Sedang Membuka... "); 

 delay(5000); // Tampilkan pesan selama 5 detik 

} else if (isOpen) {  

  // Tutup penutup kotak sampah 

 



lcd.clear(); 

lcd.setCursor(4, 0); 

lcd.print("Menutup"); 

Serial.println("Menutup kotak sampah..."); 

servo.write(180); 

delay(200); // Sesuaikan kecepatan jika diperlukan 

isOpen = false; 

lcd.setCursor(1, 1); 

lcd.print("Kotak Sampah... "); 

delay(5000); // Tampilkan pesan selama 5 detik 

} 

 

delay(1000); // Delay untuk mencegah pembacaan terlalu cepat 

} 

  



 

 

 
 

 

 



 
 

 

 

 

 



 



 
 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 

 

 



 


